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ABSTRACT: 

Mobile machinery for transporting and handling objects, especially 
heavy 

and/or bulky objects, more particularly for a cemetery. 

It is self-supplied with hydraulic fluid by a unit 32. It comprises 

a 

horizontal and articulated telescopic crane 2, 28, a free rear guiding 
wheel 34 

mounted on a telescopic foot 33, and two tractive and orientable front 
wheels 

10, 11 also mounted on telescopic feet 14, 12. <IMAGE> 
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da transport et manutention d'objets, plus particulierement pour cimetiere. 


Engin mobfle de transport at manutention d'objets. en 
d'objet lourds et/ou encombranta. plus particufiere- 


: B est auto-afimente en ftuide hydrautique par un Qroupe 32. 
I comports una grue teiescopique 2,28 horizontsle et articulee. 
una' roue srriere 34 fotte da gukJage montee sur un pied 
tfespoptque 33. at deux roues event 10, 11 tractrices et 
i sur des pieds telescoptques 14, 12. 
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Engin mobile de transport et manutention 
d'objets, plus particulierement pour cimetiere. 
La presente invention se rapporte a un engin mobile de transport 
et manutention d'objets, en particulier d'objets lourds et/ou encombrants, 

5 pius particulierement pour cimetiere. 

A l'heure actuelle, on a de plus en plus tendance a construire les 
cayeaux et les monuments funeraires a Taide d'elements prefabriques en 
usine, puis assembles sur le site. II n'existe pas a ce jour de moyens 
vraiment satisfaisants pour transporter et mettre en place ces elements 

10 dans les cimetieres, qui sont en general tres difficiles d'acces, vu le peu de 
place existant la plupart du temps entre les tombes et caveaux. On utilise 
generalement des moyens de fortune, tels que des chariots a trois ou quatre 
roues, des diables, binards, etc., ce qui rend le travail delicat et extr€me- 
ment fatiguant pour J'operateur. L'utilisation de petites grues montees sur 

15 camion n'est malheureusement possible que dans les tres rares cas ou un 
acces est possible pour ce genre de grue. 

L'engin mobile de transport et manutention d'objets, plus particu- 
lierement pour cimetiere, conforme a 1'invention ne presente pas ce genre 
d'inconvenients, etant particulierement adapte au transport et a la manu- 

20 tention d'objets lourds et encombrants dans un cimetiere, II est caracterise 
en ce qu'il comporte une fieche de grue telescopique normalement horizon- 
tale dont I'element de base est articule a son extremite amont sur une 
poutre normalement horizontaJe portant un groupe moteur autonome-pompe 
hydraulique formant alimentation en fluide moteur hydraulique pour l'engin, 

23 iadite poutre etant soutenue par un pied vertical telescopique reposant sur 
le sol par 1'intermediaire d'une premiere roue d'arbre horizontal, montee 
' folle dans une chape, elle-meme montee folle autour de son axe vertical et 
recevant un timon manuel de conduite de 1'engin, un verin hydraulique 
reliant un point de la poutre a un point de I'element de base pour en regler 

30 a distance la valeur de Tangle dont iis forment les deux branches, et ledit 
element de base etant soutenu, par un portique comportant, de part et 
d 'autre de T element, deux autres pieds verticaux telescopiques reposant sur 
le sol chacun par 1'intermediaire d'un boitier horizontal oblong, pouvant 
tourner de maniere reglabie autour d'un premier axe vertical d'extremite 

35 recevant le pied vertical telescopique et dont un deuxieme axe vertical a 
Tautre extremite regoit, de maniere reglabie en rotation autour de cet axe, 
une chape portant une roue motrice dont l'arbre horizontal est entralne par 
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un moteur hydraulique individuel, ledit engin etant equipe de moyens de 
commande a distance du verin d'articulation horizontale et des verins de 
commande de coulissement de ses organes telescopiques, ainsi que des 
moteurs hydrauliques associes aux roues tractrices et a la fleche de grue, et 
5 etant par ailleurs equipe de moyens de reglage et/ou blocage en position 
angulaire desdits boitiers et de chacune des chapes de roue qui les 
supportent. 

L'invention sera mieux comprise a 1'aide de la description suivante 
d'un exemple de realisation, en reference aux dessins annexes dans 
10 les quels : 

Figure 1 est une vue en perspective partiellement ecorchee de 
l'engin de 1' invention, 

Figure 2 est une vue en coupe selon la direction II— II de la figure 
1 montrant une des deux roues motrices et son moteur hydraulique d'entral- 
15 nenient, 

Figure 3 montre l'engin de l'invention avec ses deux roues 
motrices ayant leur entraxe minimum, 

Figure 4 montre l'engin de l'invention en position sur-baissee et 
avec ses deux roues motrices ayant leur entraxe maximal, 
2o Figure 5 montre l'engin de l'invention en position de roulement 

lateral, avec Je point d'accrochage de la charge decale vers I'interieur, 

Figure 6 est un schema permettant d'expliquer comment on 
decale, tel qu'en figure 5, le point d f accrochage de la charge, 

Figure 7 montre la premiere phase d'une operation de depose de 
25 l'engin, par ses propres moyens, sur une plateforme de camion, ou autre 
vehicuie porteur, 

Figure 8 montre la seconde phase de depose de Tengin sur ledit 
camion, alors en position de route. 

Comme on le voit sur la figure 1, l'engin de transport et 
30 manutention de l'invention est represente en cours de manutention d'un 
anneau rectangulaire prefabrique I, destine a former un des elements d'un 
caveau. 

L'organe de manutention proprement dit est constitue par une 
fleche de grue telescopique 2 comportant un element de base et un element 
35 couiissant 4, La fleche 2 est normalement horizontale comme represente et 
sa t€te est equipee d'un palan hydraulique 5 equip© d'un moufflage 6 
supportant la charge 1. Comme on le verra ulterieurement, bien que la 
position normale, au moins au repos, de la fleche 2, soit la position 
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horizontale, on peut aussi la faire lever ou piquer du nez, De maniere 
ciassique pour les fleches telescopiques, la commande du coulissement de 
1'element 4 dans 1'element 3 est effectuee par un verin hydraulique 7 a 
double-effet, coaxial et interieur a la fleche 2. 

5 L'extremite aval de Telement de base 3 repose, de maniere fixe 

en position, sur le milieu d'une poutre transversale 8 qui forme la traverse 
superieure d'un portique de soutien 9 de la fleche 2, qui repose sur le sol 
par i'intermediaire des deux roues avant 10,11 de Tengin. Les deux branches 
laterales du portique 9 sont essentieliement constitues par deux m3ts, ou 

10 pieds, verticaux et telescopiques 14,12 dont la hauteur est reglable par des 
verins a simple-effet 13. La partie inferieure de chacun des pieds telesco- 
piques 14,12 penetre, par chacun un palier 15, dans un boitier de support 16, 
horizontal et de forme oblongue, a une des extremites de chacun de ces 
boftiers, comme represente au dessin. Le boitier 16 peut tourner autour du 

15 pied, 14 ou 13, qu'il supporte a l'aide d'un dispositif a roue tangente 17 et 
vis-sans-fin 18, actionne dans cet exemple par une manivelle 19. En variante 
plus sophistiquee, la vis-sans-fin 18 pourrait etre actionnee par un moteur 
hydraulique commande a distance, ou etre remplacee par une cremaillere 
actionnee par un verin hydraulique a double-effet, egalement commande a 

20 distance. Une broche 20 permet de bloquer chaque boitier 16 par rapport au 
pied qu'il supporte 14 ou 12. Chaque boitier 16 est hii-m^me porte par la 
roue associee, 10 ou 11, d'axe horizontal tenu dans une chape 21 qui 
elle-aussi, penetre, mais par en dessous cette fois-ci, dans le boitier 16, a 
son autre extremite, et peut tourner autour de Paxe vertical de maniere 

25 reglable, la encore a l'aide d'un dispositif a roue tangente 22, vis-sans-fin 
23 et manivelle 24, la encore pouvant etre remplacee(s) par des moyens 
hydrauliques commandes a distance par le conducteur 25 de Pengin. De 
meme que precedemment, il est possible de fixer, par des broches 26, 
chacune des roues 10 et 11 dans une position angulaire determinee. Chacune 

30 des roues 10 et 11 est tractrice, etant entramee par un moteur hydraulique 
26, figure 2, un par roue, place dans chacune des chapes 21 et commande de 
maniere independante de I'autre a distance par Poperateur 25. Une roue 
tractrice 11 peut done, si on le desire, tourner plus vite, ou moins vite, que 
I'autre roue tractrice 10. 

35 La base de 1'element 3 est pourvue d'une articulation 27 a une 

poutre 28, normalement egalement horizontale, Tangle obtu entre la poutre 
28 et 1'element 3 etant regie a distance par le verin hydraulique a 


09/29/2003, EAST Version: 1.04.0000 


2597460 


* 4 

double-effet 29 qui relie une des brides 30 de support d'un boitier parallele- 
pipedique 31 a i'extremite aval de Telement 3. 

Le boitier, ou carter, 31 est de dimensions importantes, comme on 
le voit sur ie dessin, et il contient un groupe 32 compose d'un moteur 
thermique autonome, tel qu'un moteur a combustion, et une pompe hydrau- 
lique. Le groupe 32 assure done 1'alimentation des differents organes de 
. ..\ I'engin (verins hydrauliques, moteurs hydrauliques) en fluide hydraulique 
sous-pression. 

La poutre 28, le carter 31, et ie groupe 32 qu'il contient, sont 
iO supportes par un troisieme mat, ou pied, vertical telescopique 33 sur lequel 
la poutre est fixee et repose par son extremite opposee a Tarticuiation 27. 
' • A l'interieur du . pied telescopique 33 se trouve un troisieme verin de 

commande de montee et descente, identique aux verins 13 mentionnes 
v .'„'".'■■ precedemment. Le pied 33 repose sur le sol par l'intermediaire d'une roue 

. |5 34 d'arbre horizontal, montee folle dans une chape 35, eJle-meme montee 

folle autour de son axe vertical et recevant un timon manuei 36 de conduite 
de l'engin. Sur ie timon 36 sont places une serie de boutons de commande 
des differents elements hydrauliques (verins, moteurs) de I'engin, ces 
boutons de commande n'etant pas apparents sur la figure, comme ne le sont 
20 d'ailleurs pas toutes les conduites flexibles hydrauliques alimentant ies 
divers verins et moteurs hydrauliques de I'engin. 

En fonctionnement, 1'operateur 25 commande, de sa position de 
conduite au timon 36 representee sur le dessin, la rotation separee de 
chacun des moteurs hydrauliques 26 d'entrainement des roues avant trac- 
v..; 25 trices 10,11, dans un sens ou dans I'autre d'ailleurs. II commande aussi de 
■ son pupitre au timon 36 la sortie et la rentree des tiges du verin 29, 
simultanement des deux verins 13, et du verin de commande de levee et 
descente du pied arriere 33, ainsi que bien entendu le fonctionnement du 
moteur de treuil 5 equipant Textremite aval de la fleche 2. Le timon 36 lui 
30 . sert aussi a guider la roue arriere folle 34. 

On decrira maintenant, a i'aide des figures 3 a 6, queiques 
: exemples non limitatifs d'utilisation de i'engin de la figure i. 

La figure 3 montre schematiquement une position de I'engin 
avangant en ligne droite dans une aliee etroite du cimetiere. L'operateur 25 
' 35 a auparavant, apres avoir enieve les broches 20, fait tourner, a Taide des 
". ' • deux manivelles 19, les deux boltiers 16 de 180 degres par rapport a leur 

position de la figure 1, de fagon que* les deux roues 10,11 aient leur entraxe 
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minimum e, puis Jes broches 20 ont ete remises pour bloquer les boltiers 16 
en cette position. 5ur la figure J, i'engin etait sureleve et le verin 29 regie 
de maniere que J'angle obtus forme entre la poutre 28 et I'element 3 soit 
tel que les roues 11 et 34 se depiacent sur un meme chemin de roulement 
37. Sur la figure 3, I'engin est toujours sureleve, mais le verin 29 est regie 
pour que 3 et 28 soient aiignes, de sorte que le chemin de roulement de la 
roue arriere 34 est le chemin median aux chemins de roulement des roues 
avant 10 et 11. L'encombrement lateral au sol de I'engin et de son 
opera teur 25 est done ici mini ma J. 

La figure 4 represente schematiquement une position de I'engin 
avec ses roues avant 10,11 ecartees au maximum comme sur la figure 1, 
mais avec ses trois pieds 14,12,33 abaisses au maximum et les elements 3 et 
28 alignes comme sur la figure 3. 

La figure 5 represente schematiquement une position de I'engin 
qui ne se differentie de celle de la figure 4 que* par le fait que les roues 10 
et 11 ont ete reglees, par les manivelles 24, pour etre transversales comme 
represente, puis bloquees dans cette position a I'aide des broches 26. L'engin 
avance done en travers, sur des chemins de roulement transversaux 38, au 
lieu d'avancer tout droit comme represente precedemment. On remarquera 
en outre que I'engin est en position surelevee sur cette figure 5 et que la 
charge 1 est transported entre les pieds avant 14,12 et le pied arriere 33, 
au lieu de l'6tre en tete de fleche 2 comme e'etait le cas precedemment. 
Ce dernier resultat est obtenu, conformement a une particularity interes- 
sante de 1'invention, en ayant auparavant (voir figure 6) detache de la tete 
de fleche 39 I'extremite 40 du cable de levage portant le moufflage 41, et 
ayant attache cette extremite de c3ble 40 a un crochet 42 situe sous 
Telement 3, vers l'extremite avant de ceiui-ci ; le moufflage 41 est alors 
deporte vers J'amont, comme on le voit sur la figure 6, ce qui permet de 
transporter la charge 1 comme represente sur la figure 5. 

On expliquera finaiement, a i'aide des figures 7 et 8, comment on 
charge et decharge I'engin de ^invention sur une piate-forme de camion, ou 
autre vehicuie de transport a plate-forme. 

La figure 7 montre la premiere phase de cette operation de 
charge. On amene tout d'abord Pengin dans la position representee par 
rapport a la plate-forme 43 du camion. L'engin est done sureleve et ses 
pieds avant 14,12 sont centre le bord arriere de la plate-forme, tandis que 
son pied arriere 33 est amene, grice au verin 29, contre le bord lateral 
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droit de la plate-forme 43, une encoche 44 etant prevue avantageusement a 
cet endroit pour que I'on puisse y encastrer le pied 33. 

Les trois pieds 14,12,33 etant bien en appui contre ies bords de la 
plate-forme 43, on y fixe, dans leur partie haute, des pattes 45 d'appui de 
l'engin sur le dessus de la plate-forme 43, ou on utilise tout autre moyen de 
soiidarisation des pieds a la plate-forme. 

On commande alors, par les verms correspondants, la remontee 
des trois pieds 14,12,33 de fa^on a ce que les roues 10,11,34 soient 
soulevees par rapport au sol, l'engin reposant alors sur la plate-forme par 
les pattes 45, comme on le voit sur la figure 8. Avantageusement, comme 
represente sur la figure 8, on fait tourner de 180 degres les deux boitiers 16 
de fagon a rentrer les roues avant 10,11 de Tengin entre ies deux pieds 
avant 14,12. On obtient alors, comme on le voit sur la figure 8, une position 
de route respectant le gabarit routier. 
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REVENDICATIONS 
1. Engin mobile de transport et manutention d'objets, en particu- 
lier d'objets lourds et/ou encombrants, plus particulierement pour cimetiere, 
caracterise en ce qu'il comporte une fleche de grue telescopique normale- 

5 ment horizontal dont l'element de base (3) est articule a son extremite 
amont sur une poutre norrnalement horizontale (28) portant un groupe (32) 
moteur autonome-pompe hydraulique formant alimentation en fluide moteur 
hydraulique pour Pengin, Jadite poutre etant soutenue par un pied vertical 
telescopique (33) reposant sur le sol par Pintermediaire d'une premiere roue 

10 (34) d'arbre horizontal, montee folie dans une chape (35), elie-meme montee 
foile autour de son axe vertical et recevant un timon manuel (36) de 
conduite de Pengin, un verin hydraulique (29) reliant un point de la poutre 
(28) a un point de l'element de base (3) pour en regler a distance la valeur 
de Pangle dont ils forment les deux branches, et ledit element de base (3) 

15 etant soutenu, par un portique (9) comportant, de part et d'autre de 
Pelement (3), deux autres pieds verticaux telescopiques (14,12). reposant sur 
le sol chacun par Pintermediaire d f un bottier horizontal oblong (16), pouvant 
tourner de maniere reglable autour d'un premier axe vertical d'extremite 
recevant le pied vertical telescopique (12,14) et dont un deuxieme axe 

20 vertical a Pautre extremite recoit, de maniere reglable en rotation autour 
de cet axe, une chape (21) portant une roue tractrice (10,11) dont 1'arbre 
horizontal est entratne par un moteur hydraulique individuel (26), iedit engin 
etant equipe de moyens de commande a distance du verin (29) d'articulation 
horizontale et des verins (13) de commande de coulissement de ses organes 

25 telescopiques, ainsi que des moteurs hydrauiiques associes aux roues trac- 
trices et a la fleche de grue, et etant par ailleurs equipe de moyens 
(7-20,22-24,26) de reglage et/ou blocage en position angulaire desdits 
boi tiers (16) et de chacune des chapes de roue (21) qui les supportent. 

2. Engin selon la revendication 1, caracterise en ce qu'il com- 
30 porte, sur Peiement de base (3) de la fleche de grue (2), un organe d ! attache 

(42). de Pextremite (40) du cSble de levage. 

3. Engin mobile selon Pune des revendications 1 ou 2, caracterise 
en ce qu'il lui est associe des organes (45) de solidarisation de ses pieds 
telescopiques (14,12,3), a une plate-forme (43) de vehicule porteur, les roues 

35 (10,11,34) de Pengin etant alors soulevees au-dessus du sol en position de 
transport par les moyens hydrauiiques propres a Pengin. 


09/29/2003, EAST Version: 1.04.0000 



2/3 2597460 



09/29/2003, EAST Version: 1.04.0000 



09/29/2003, EAST Version: 1.04.0000 


